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日本ロボット学会からフェローの称号を授与されて 
Receiving the title of fellow from the Robotics Society of Japan 
 
理工学部機械工学科 松元明弘 
 
2019 年 9 月に早稲田大学にて開催された、第 37 回
日本ロボット学会学術講演会の表彰式において、フェロ
ーの称号を授与されました。学会によってフェローの扱
いは異なりますが、日本ロボット学会では、「本会の管
掌する学術技術分野の発展に顕著な貢献をした正会員、
もしくは本会の運営発展に顕著な貢献をした正会員に
対し授与する称号で、正会員の推薦を受けてフェロー選
考委員会にて選任され、理事会にて認定されます」と定
義されています（同学会ホームページから引用）。  
日本ロボット学会は 1983 年に設立された、比較的若
い学会で、会員数は 4072 名（2018 年度末時点）に過
ぎません。予想より小さい規模であることに驚かれると
思います。フェロー表彰制度は 2002 年から開始され、
毎年平均的に 8～9 名程度が表彰されており、2019 年
までに私を含めて 146 名が表彰されています（同ホー
ムページから引用）。著名な先生方の中に加えていただ
けることを大変光栄に思っております。 
今回の私の受賞理由は「産業用ロボットの標準化・利
活用活動など、ならびに学会運営への貢献」となってい
ます。前半の産業用ロボットの標準化活動についてまず
説明します。1980 年頃から本格化した産業用ロボット
による生産システムの高度化は日本が先導してきてい
ますが、ロボットの動きは事前に教示しておき、実行時
にはそれを再生するという方法論が取られます。すなわ
ち、産業用ロボットは決められた手順を正確にかつ高速
に再生している、というのが実際です。もちろん位置決
めの際、あるいは組立作業の際にセンサ情報で一誤差の
修正を行いますが、基本は教示・再生方式です。その教
示方式は様々ですが、そのプログラミング言語・システ
ムの標準化活動に関わり始めたのはもう 30 年以上も前
となります。16 年前の 2003 年に、この活動に関して、
経済産業大臣表彰（標準化功労）というものを受賞して
おり、今回はそれに続くものです。また 2015 年からは
政府の主導する「ロボット新戦略」の下、ロボット革命
協議会 (Robot Revolution & IoT Initiative) において、
産業用ロボット以外の分野も含めて、ロボットの利活用
推進活動に携わっています。 
一方、学会運営に関しては、2011 年度～2012 年度に
日本ロボット学会の理事（国際担当）を務め、また 2016
年度～2017 年度には理事（事業とくに学術講演会担当）
を務め、2017 年 9 月には本学川越キャンパスで開催さ
れた第 35 回日本ロボット学会学術講演会にて実行委員
長を務めました。 
つまり、個人の研究実績が評価されたというよりは、
技術の普及・啓蒙に産学連携の立場から貢献したことが
基本です。これは一人でできることではなく、長い時間
をかけて、組織的な活動を継続して、徐々に実績が出る
ものです。長年地道に携わってきたことが評価されるの
は大変光栄に感じます。今後もこのような活動を地道に
継続し、社会貢献に努めたいと思います。 
 
国際会議(IEEE-IES HSI 2018) での Best Paper Award を受賞して 
Best Paper award from 11th international conf. on Human System Interaction (HSI 2018)  
 
理工学部機械工学科 横田 祥  
 
2018 年 7 月 6 日にポーランド・グダンスクで開催さ
れた国際会議 The 11th International Conference on 
Human System Interaction (HSI 2018) にて、ソフト
ロボットアームの関節構造に関する研究発表（Concept 
Verification of Antagonistic Pneumatic Driven and 
Inflatable Arm Joint）を行い、Best Paper Award を受
賞しました。この研究は、小笠原紘英さん（当時、理工
学研究科機能システム専攻博士前期課程 1 年）、筆者、
松元明弘教授（理工学部機械工学科）、中後大輔准教授
（関西学院大学）、橋本洋志教授（産業技術大学院大学）
の共著論文で、フルペーパー査読を経て小笠原さんが発
表しました。筆者が研究指導した学生が国際会議で表彰
され、とてもうれしく感じたことを覚えています。本稿
では、受賞の喜びをご報告するとともに、受賞内容と今
後の予定について紹介したいと思います。 
International Conference on Human System 
Interaction (HSI) シ リ ー ズ は 、 IEEE Industrial 
Electronics Society (IEEE IES) の Technical Co-
sponsor を受け、ロボティクスや情報技術に基づく人と
システムのインタラクションについて、世界各国の研究
者を集めて議論することを目的として設立されました。
2008 年に第１回会議がポーランドの Krakow (クラク
フ)で開催され、これまでに、イタリア、アメリカ、日
本、韓国、オーストラリアなどで開催されています。 
今回受賞した研究は、2015 年に筆者の研究室に配属
された石橋茜さん（当時学部 4 年生）の発案で始まりま
した。コンセプトは折りたためるロボットアームです。
この実現のために、インフレータブル構造の関節を考案
しました。石橋さんは学部 4 年次と大学院修士課程 2 年
間に（途中、米国パデュー大学留学を含む）、この関節
の基本構造を検討し、実験によりコンセプトの実現可能
性を示しました。今回の受賞者である小笠原さんは、こ
の研究を引継ぎ、インフレータブル構造の関節のモデル
化と角度制御に取り組んでいます。発表内容は、インフ
レータブル構造の関節角度の推定法と、その結果を用い
た角度制御に関するもので、柔軟な素材のみで関節角度
を推定し角度制御を実現する新しいアイデアが評価さ
れました。 
小笠原さんは、この Best Paper に加え、IEEE IES 
Young Professional Award も受賞しました。この賞は
IEEE IES が主催または後援する国際会議において優
れた研究発表を行った若手研究者もしくは学生に対し
て贈られるものです。Best Paper と IEEE IES Young 
Professional Award のダブル受賞となり、とてもうれ
しく感じることができました。 
なお、2020 年 6 月 6～8 日に筆者が General Chair
を務め、HSI 2020 を本学白山キャンパスで開催予定で
す。ご支援ならびにご指導ご鞭撻のほど、よろしくお願
い申し上げます。 
  
HSI 2018 Best Paper Award   IEEE IES Young Professionals 
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